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La presente invention se refere aux dispositifs de stabilisation 
intervertebrals destines au maintien en position relative convenable 
v d'au moins deux vertebres dont le disque commun est degrade. 

On sait qu'au cours du viei llissement, les disques inter-vertebraux 
5 risquent de se degrader, de telle sorte que Les mouvements de I 'arti- 

culation intervertebral se modifient, si bien qu'ils deviennent anorma- 
Lement plus amples. Les vertebres peuvent alors se deplacer de maniere 
excessive les unes par rapport aux autres, jusqu'a entrainer des depla- 
cements permanents du fait que les vertebres se positionnent mal. 
10 Le disque intervertebral se comporte plus comme un repartiteur de 

pression ou un coupleur tridimensionnel de mouvements que comme un sim- 
ple amortisseur de charges longitudinales. 

Le mouvement intervertebral est guide par le jeu des articulaires 
posterieures. Ces dernieres n'ont qu'un seul degre de liberte ; les deux 
15 facettes ne pouvant que glisser L'une sur I'autre. 

Lors de ce mouvement, le disque se Laisse deformer d'une fa<?on 
elastique en freinant progressivement Le mouvement pour I'amortir com- 
pletement en fin d'amplitude. 

Le disque possede une qualite visco-elastique. II s'adapte progres- 
^ 20 sivement par viscosite a un nouveau rapport anatomique. De ce fait, Le 

mouvement de retour est alors pris en charge par un amortisseur progres- 
sif similaire et ceci rapidement des son origine. 

Le jeu des facettes articulaires peut etre asymetrique, et de ce 
fait, creer un mouvement tridimensionnel couplant flexion laterale et 
25 rotation horizontale. 

Ce mouvement complexe est Lui-meme couple au grand mouvement de 
flexion-extension. En flexion complete comme en extension complete 
I 'amplitude du mouvement combine (flexion-rotation) devient nul a Lors 
qu'il obtient un maximum d'amplitude en position anatomique, c'est-a- 
30 dire dans le rapport anatomique naturel des vertebres Lorsque I'on se 

tient debout ou lorsque Ton marche (en fait dans une position interme- 
diate entre flexion et extension maximale). 

La degradation biologique du disque vient perturber cette mecani- 
que de mouvements couples et amortis. 
35 Cette evolution est source d'inconfort et de douleur. 

On a deja propose, par exemple dans le brevet americain 4 743 260, 
de placer entre au moins deux vertebres voisines un dispositif de stabi- 
lisation flexible realise au moyen de deux elements fixes aux vertebres 
considerees. Les Elements de stabilisation sont realises en une matiere 
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non metallique resistante mais suff isamment flexible pour permettre au 

moins un mouvement normal de la colonne vertebrale. 

Les elements de stabilisation consideres sont prevus en une matiere 

plastique renforcee de fibres de carbone, de telle sorte qu'ils compor- 
5 tent une certaine flexibility Toutefois, cette derniere est limitee k 

de tres faibles amplitudes dans le sens de leurs courbures, mais ils ne 

comportent aucune elasticity en traction ou en compression. 

On a ainsi propose de placer un lien souple, non elastique, entre 

deux vertebres, et qui limite comme un frein brutal le mouvement dans 
10 son amplitude en flexion. A ce stade, il se comporte comme un systeme 

rigide, reportant les contraintes mecaniques sur les articulations 

intervertebrals adjacentes. 

Ceci ramene aux complications de surcharge mecanique comme pour les 

arthrodeses ou les montages metalliques rigides. 
15 D'autre part, le mouvement pathologique degeneratif entre deux 

vertebres n'est pas seulement un mouvement d 1 amplitude exageree mais 

aussi une subtile disorganisation du couplage tridimensionnel de diffe- 

rents degres de liberte. 

Un simple lien souple ne peut aider que dans la mesure ou il posi- 
20 tionne les deux vertebres dans une amplitude extreme et done en 

extension. 

Les micro-mouvements residuels alors possibles grace au fluage du 
lien sont susceptibles d'apporter une adaptation elementaire et gros- 
siere par rapport aux besoins f onctionnels. Mais leur existence diffe- 
25 rencie nettement cette fixation par rapport au systeme rigide 
(arthrodese ou fixation metallique). 

Les perfectionnements qui font I'objet de la presente invention 
visent a permettre la realisation de dispositifs susceptibles d'accom- 
pagner le viei llissement des disques et qui constituent done des pro- 
30 theses evitant les inconvenients mentionnes en tete des presentes. 

On comprend que le but du systeme propose est de supplier le plus 
physiologiquement possible aux insuff isances du disque creees par les 
conditions biologiques et pathologiques. 

Le systeme propose vise a obtenir une nouvelle stabilite a parti r 
35 d'une position intervertebrale se rapprochant de la position neutre 
Centre flexion-extension). 

Dans cette position, la possibility de mouvements des facettes 
articulaires posterieures est plus grand en particulier dans le sens de 
I 'extension. 
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D'autre part, Le travail asymetrique des deux facettes posterieures 
est possible. 

La stabilite de I'articulation intervertebrale est alors obtenue 
grace a la qualite d'amortisseur du dispositif suivant I'invention. 

Ce dernier a pour role d'accompagner le mouvement de I'articulation 
en le limitant legerement en flexion et en evitant les deplacements 
anormaux. Parallelement, tout en maintenant les vertebres en extension 
I'une par rapport a l' autre, il evite un trop grand appui des facettes 
articulaires I'une sur I'autre. Le systeme suivant I'invention limite 
egalement la fermeture du recessus lateral en empechant de ce fait la 
compression eventuelle de la racine nerveuse. 

A cet effet, le dispositif suivant L 1 invention comprend un amor- 
tisseur propre a resister elastiquement d'une part a un allongement et 
d'autre part a une compression axiale, ledit amortisseur etant associ§ a 
au moins deux implants ancres a deux vertebres voisines. 

L'amortisseur affecte la forme d'un corps allonge pourvu d'une 
partie centrale ventrue reliee par deux cols a deux extremites renf lees 
cooperant avec les implants. 

Ainsi, l'amortisseur suivant I'invention peut exercer une force 
distractante ou compressive, ce qui lui permet d'agir de fagon perma- 
nente sur la mauvaise position intervertebrale. 

Autrement dit, le dispositif de stabilisation suivant I'invention 
guide et limite le mouvement de I'articulation intervertebrale, tout en 
etant susceptible d'exercer des forces permanentes modifiant la position 
des vertebres entre elles. 

Le dispositif de stabilisation suivant I'invention est capable 
d'aimortir le mouvement en flexion comme celui en extension et de ce fait 
d'autoriser un travail asymetrique des facettes des vertebres tout en 
autorisant le mouvement couple .tridimensionnel qui en nait. 

On se rapproche ainsi d'un mouvement physiologique complexe et 
amorti. 

Bien entendu, on peut utiliser un seul dispositif suivant I'inven- 
tion ou plusieurs pour relier deux vertebres voisines. 

Le dessin annexe, donne a titre d'exemple, permettra de mieux com- 
prendre I'invention, les caracteristiques qu'elle presente et les avan- 
tages qu'elle est susceptible de procurer : 

Fig. 1 est une vue en perspective des differents Elements 
constituant un dispositif de stabilisation suivant I'invention. 

Fig. 2 est une vue par derriere de trois vertebres associees a 
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des dispositifs de stabilisation suivant L ' invention. 

Fig. 3 est une coupe suivant III-III (fig. 2). 

Fig. 4 est une vue en perspective de deux manchons destines a 
cooperer avec Les cols de l'amortisseur d'un dispositif conforme a L'in- 
5 vent ion. 

Fig. 5 est une vue semblable a ceUe de fig. 3, mais illus- 
trant Le montage d ! un dispositif suivant l'invention en position ante- 
rieure. 

Fig. 6 est une vue en coupe tres schematique du principe d'un 

10 amortisseur realise suivant une variante de L'invention. 

Fig. 7 montre en coupe a I'etat Libre Les deux elements de 
L'amortisseur de fig. 1. 

Fig. 8 et 9 sont des coupes longitudinales de deux modes dif- 
ferents de realisation pratique de l'amortisseur illustre en fig. 6. 

15 Le dispositif suivant l'invention, qui a ete illustre en fig. 1, 

comprend essentieLlement un amortisseur 1 realise en une matiere bio- 
compatible et elastique et deux impLants 2 visses dans deux vertebres 
voisines et dont Les extremites libres sont associees aux deux extremi- 
tes de l'amortisseur 1. 

20 On observe que l'amortisseur 1 est realise sous la forme d'un corps 

allonge pourvu d'une partie centrale ventrue 1a reliee par deux cols 1b, 
1c a deux extremites renflees 1d, 1e. Dans un mode d'execution avanta- 
geux de La disposition qui precede, La partie ventrue 1a peut etre pre- 
vue de section Longitudinale elliptique, tandis que Les deux extremites 

25 1d et 1c affectent chacune La forme d'une sphere. Bien entendu, la forme 
de la partie ventrue 1a peut etre de section cyLindrique avec deux em- 
bouts tronconiques, etre realisee sous La forme de deux troncs de cone ou 
encore etre asymetrique dans des applications particulieres. 

Chaque implant 1 comporte tout d'abord une vis 2a propre a se vis- 

30 ser dans le pedicuLe d'une vertebre ou dans tout autre endroit de celle- 
ci. La vis 2a se prolonge par un corps cyLindrique 2b qui se termine par 
une cuvette 2c de forme cyLindrique creuse pourvue d'une paroi interieu- 
re taraudee 2d et d'un fond 2e concave presentant une forme complemen- 
taire a celle de la moitie de I'extremite 1d, 1e de l'amortisseur. On 

35 observe que la cuvette 2c est pourvue d'une encoche Laterale 2f destinee 
a permettre le passage du col 1b, 1c de l'amortisseur 1 pour la mise en 
place de celui-ci par rapport aux implants. Le verrouilLage des extre- 
mites de l'amortisseur 1 s'effectue apres leur mise en place dans Les 
cuvettes 2c en vissant un embout filete 3 a L'interieur de La cuvette 
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correspondante par rapport a La paroi taraudee 2d. Bien entendu, La base 
3a de l'embout 3 est prevue concave et hemispherique, de maniere a 
cooperer exactement avec Les extremites spheriques 1d, 1e de I'amor- 
tisseur. On a illustre en fig. 2 et 3 Le montage d'un dispositif suivant 
l'invention par rapport a deux vertebres voisines 4 et 5 d'un rachis. 

Sur La droite de fig. 2, on a iLLustre un dispositif comportant un 
seuL amortisseur 1 associe a deux implants 2 assujettis chacun a une 
vertebre 4, 5. On peut prevoir le meme montage sur La partie gauche. En 
outre, il est possible que trois vertebres successives 4, 5, 6 aient 
besoin d'une stabilisation. Dans ce cas, I'un des implants 2 1 comporte 
deux encoches diametralement opposees 2'f, tandis que les extremites des 
deux amortisseurs 1' comportent chacun une extremity 1'd, 1'e, tronquee 
suivant un plan diametral de La sphere perpendicuLaire a I'axe longitu- 
dinal de I'amortisseur afin que les deux extremites tronquees 1'd, 1*e 
puissent etre retenues dans la cuvette de L' implant 2' (voir La partie 
gauche de fig. 2) . 

Fig. 3 iLLustre de maniere tres detaillee la structure de I'assem- 
bLage des extremites de I 'amortisseur avec deux implants. On retrouve la 
cuvette creuse 2c a fond concave bombe 2e ainsi que l'embout 3 a base 
bombee concave 3a afin que les deux extremites spheriques 1d, 1e de 
I'amortisseur 1 soient convenablement verrouillees par rapport aux im- 
plants 2. Ce verrouillage permet de creer une sorte d'arti culation a 
rotule facilitant les mouvements du rachis. 

Comme illustre en fig. 4, Les cols 1b, 1c de I'amortisseur 1 sont 
avantageusement proteges par un manchon en diabolo 7 realise en un metal 
ou en toute autre matiere rigide et qui assure la qualite mecanique de 
La relation entre I'amortisseur et Les implants. Les diabolos 7 peuvent 
comprendre sur leurs faces interieures des crans qui interviennent de 
maniere active en diminuant des efforts mecaniques au niveau du col cor- 
respondant . 

Comme illustre en fig. 2 et 3, Le dispositif de stabilisation 
suivant l'invention est positionne soit sur La face posterieure, soit 
sur celle Laterale des vertebres. IL peut etre aussi utilise* en avant 
sur le corps vertebral, tel qu'illustre en fig. 5. 

Dans ce mode de mise en place, i I va de soi que les implants 2 de- 
vront etre disposes lateralement en dehors des vaisseaux ou Le disposi- 
tif sera pose comme illustre en fig. 5, c'est-a-dire noye dans les ver- 
tebres. 

Dans ce cas, on effectue une legere resection du disque interverte- 
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bral 8 pour constituer une depression 8a dans celui-ci. Les implants 2 
sont enfonces profondement dans La vertebre, de maniere que Leur cuvette 
2c soit noyee dans La vertebre qui est elle-meme entaillee en 4a, 5a 
afin de permettre Le passage des deux cols de l'amortisseur. On est 

5 ainsi assure que Le dispositif n' interfere pas avec Les vaisseaux dispo- 

ses Le Long de La face anterieure du rachis. 

Les amortisseurs peuvent etre prevus de differentes Longueurs 
variant de quelques millimetres Les unes par rapport aux autres, de ma- 
niere que I'on puisse ajuster La Longueur de L'amortisseur a La patho- 

10 Logie du patient. 

On a ainsi realise un systeme de stabilisation permettant d'obtenir 
un jeu des mouvements residuels intervertebraux necessaires a la physio- 
Logie elementaire du rachis, tout en eliminant les mauvaises positions 
des vertebres et Leurs mouvements anormaux. 

15 Toute matiere appropriee peut etre adoptee pour La realisation de 

l'amortisseur 1, en particulier un elastomere bio-compatible. On 
pourrait encore adopter une matiere composite repondant au mieux aux 
deux exigences mecaniques de l'amortisseur, soit la resistance a une 
traction longitudinale et a une compression sans flambage. Les materiaux 

20 choisis peuvent etre de La meme famiLLe ou totalement differents. 

Le principe de L'amortisseur realise en une matiere composite est 
illustre en fig. 6 et 7. L'amortisseur reference 10 comprend deux ele- 
ments 11 et 12 realises tous les deux en des matieres elastiques bio- 
compatibles. Le premier element 11 est realise sous La forme d'une bobi- 

25 ne dont la distance entre Les joues est referencee L a L'etat Libre. Le 

second element reference 12 affecte La forme d'un manchon tubulaire de 
hauteur H a l'etat Libre. Le montage de L'amortisseur consiste a placer 
L'element 12 entre les joues de L'element 11 apres que celui-ci ait ete 
allonge. Done, L'element 11 comprime par ses joues l'element 12 dans le 

30 sens de La compression, tandis que ce dernier maintient l'£l£ment 11 

dans une position pre-tendue. Ainsi, La Longueur I du manchon apr£s 
montage et, qui correspond a la distance entre les joues de l'eL£ment 
12, se definit par la relation L^L<H. 

Dans une realisation pratique illustree en fig. 8, l'element 11' ou 

35 ame affecte la forme d'une haltere, tandis que L'element 12 est realise 
sous la forme d'un corps 12' dont La forme g£nerale est ceLle du centre 
de l'amortisseur 1 de fig. 1, 2 et 3. 

Pour realiser un tel amortisseur .10' on fabrique tout d'abord I'ame 
11' .La tige de celle-ci est allongee elastiquement dans le sens axial. 
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puis Le corps 12' est surmouLe sur cette ame. Apres La fabrication, 
L'ame 11 'a est pre-tendue, tandis que Le corps 12' est precomprime. On 
note que La Liaison entre L'ame 11 1 et Le corps 12 1 s'effectue au moyen 
des deux manchons 7 en forme de diaboLos, Les extremites de L'ame 11' 
depassant au deLa des bouts du corps 12', tandis que Les deux t§tes 
spheriques 11 'a, 11 'b de Ladite ime correspondent aux bouLes 1d, 1e de 
L'amortisseur 1. 

Dans un autre mode d'execution iLLustre en fig. 9, L'amortisseur 
reference 10" comprend une enveLoppe eLastique 11" dont La forme exte- 
rieure correspond a ceLLe de L'amortisseur 1, ainsi qu'un bLoc de 
matiere eLastique 12". Apres fabrication, L'enveLoppe 11" qui comporte 
une cavite interieure creuse, est aLLongee de maniere a augmenter La 
hauteur de sa cavite dans LaqueLLe Le bLoc 12" est introduit par une 
ouverture LateraLe 11"a ou autrement, L'enveLoppe 11" est en consequence 
pre-tendue dans Le sens de L'aLLongement, tandis que Le bLoc 12" est 
pre-comprime par L'action de L'enveLoppe. 

La durete des eLements composants L'amortisseur 10', 10" sera choi- 
sie de maniere que sous L'effet des forces appLiquees par Les vertebres, 
aucun des eLements ne reprennent ses dimensions a L'etat Libre. 

Ainsi, que L'amortisseur soit soumis & une force de traction ou a 
une force de compression, iL demeure toujours pre-contraint, si bien que 
La force qui Lui est appLiquee est toujours amortie a queLqu'endroit que 
L'on se situe dans L'ampLitude du mouvement impose a L'amortisseur com- 
posite. 

IL doit d'aiLLeurs etre entendu que La description qui precede n'a 
ete donnee qu'a titre d'exempLe et qu'eLLe ne Limite nuLLement Le domai- 
ne de L' invention dont on ne sortirait pas en rempLagant Les d£taiLs 
d'execution decrits par tous autres equivaLents. 
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!LO_§JL!LI_£_A_T_I_0_N_S 

1. Dispositif de stabilisation intervertebrals du genre constitue 
par un element flexible mis en place entre au moins deux vertebres par 
I'intermediaire de deux implants respecti vement associes a chaque verte- 
bre, caracteris§ en ce qu'il est realise sous La forme d'un amortisseur 
(1, 10, 10', 10") propre a resister elastiquement d'une part a un allon- 
gement et d'autre part a une compression axiale ainsi qu'au moins deux 
implants (2) ancres a deux vertebres voisines (4, 5). 

2. Dispositif suivant la revendi cation 1, caracterisS en ce que 
I'amortisseur (1) affecte la forme d'un corps allonge pourvu d'une par- 
tie centrale (1a) ventrue reliee par deux cols (1b, 1c) a deux extre- 
mites renfl£es (1d, 1e). 

3. Dispositif suivant la revendication 1, caracterise en ce que les 
bouts des implants (2) qui repoivent les extremites renflees (1d, 1e) de 
I'amortisseur (1) sont chacun realises sous la forme d'une cuvette (2c) 
dont le fond (2e) comporte un prof i I concave de forme appropriee a sa 
cooperation etroite avec I'extremite correspondante (1d, 1e) de I'amor- 
tisseur (1), Ladite cuvette comportant des moyens (2d) de fixation d'un 
embout (3) destine a appLiquer Ladite extremite contre Le fond (2e) de 
la cuvette (2c) de L' implant (2). 

4- Dispositif suivant La revendication 3, caracterise en ce que La 
cuvette (2c) de chaque implant (2) comporte un trou taraude (2d) dont le 
fond (2e) est hemispherique, cette cuvette etant munie d'une encoche 
(2f) afin qu'eLLe debouche Lateralement vers L'exterieur, la fixation de 
I'extremite de I'amortisseur s'effectuant au moyen d'un embout filets 
(3) a base (3a) hemispherique qui se visse dans La cuvette (2c). 

5. Dispositif suivant La revendication 4, caracterise en ce qu'il 
comprend des implants medians (2 1 ) comportant deux encoches (2'f) se 
faisant face pour le maintien des extremites de deux amortisseurs 
adjacents (1') dont au moins l' une des extremites (1 'd, 1 'e) est une 
demi-sphere. 

6. Dispositif suivant L'une quelconque des revendi cations 1 a 5, 
caracterise en ce que des manchons rigides ou diaboLos (7) sont places 
au niveau des deux cols (1b, 1c) de L'amortisseur (1). 

7. Dispositif suivant La revendication 6, caracterise en ce que 
I'amortisseur (1, 10, 10', 10") est realise en une matiere elastique 
bio-compatible telle qu'un elastomere. 

8. Dispositif suivant La revendication 6, caracterise en ce que 
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I'amortisseur (1, 10, 10', 10") est realise en une matiere 
bio-compatible a deux composants. 

9. Dispositif suivant la revendication 2, carcaterise en ce que la 
partie ventrue (1a) de I'amortisseur (1) presente en section longitudi- 

5 nale une forme elliptique. 

10. Dispositif suivant la revendication 2, caracterise en ce que la 
partie ventrue (1a) de I'amortisseur (1) est asymetrique. 

11. Dispositif suivant la revendication 8, caracterise en ce que 
L'un des deux elements de I'amortisseur (10, 10', 10") est pre-contraint 

10 dans le sens de L'extension et le second element dans le sens de la 

compression. 

12. Dispositif suivant La revendication 11, caracterise en ce que 
son amortisseur (10') comprend une ame elastique (11 ') realisee sous la 
forme d'une haltere dont la tige est elastiquement allongee ainsi qu'un 

15 corps (12 1 ) pre-contraint dans le sens de la compression par I'elasti- 

cite de I'ame (11'). 

13. Dispositif suivant la revendication 11, caracterise en ce que 
son amortisseur (10") est realise sous La forme d'une enveloppe 
elastique (11") pre-tendue elastiquement dans le sens axial en vue de 

20 L'allonger et qui comporte une cavite renfermant un bloc de matiere 

elastique (12") que I'enveloppe pre-contraint par compression. 
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